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[ Pa ten tanmeldung] 



Endoskop mit einer f lexiblen Sonde 



5 [Beschrelbung] 

Die Erfindung betrifft ein Endoskop mit einer flexiblen und 
mehrere Lumen aufweisenden Kathetersonde nach dem Oberbeg- 
riff des Patentanspruches 1. 

10 Ein derartiges Endoskop ist aus DE 100 45 036 CI bekannt. 
Das bekannte Endoskop besitzt eine mehrlumige Sonde sowie 
einen Handgriff , welcher am proximalen Sondenende vorgesehen 
ist. Eine Optik erstreckt sich in wenigstens einem der Son- 
denlumen. Ferner ist ein Arbeitslumen fur ein chirurgisches 
15 Werkzeug vorgesehen. Ein Steuerelement, beispielsweise in 
Form eines Zugdrahtes oder eines Zugseiles ist mit dem 
distalen Sondenende verbunden und wird in axialer Richtung 
an der Sonde beweglich gefuhrt. Auf diese Weise erreicht man 
ein therapeutisches Endoskop, welches beim chirurgischen 
20 Eingriff einfach bedient werden kann. 

Aus US-A-4,762,120 ist ein Endoskop mit einem Handgriff und 
einer Katheteranordnung bekannt, bei welcher die Katheteran- 
ordnung drehbar und losbar am Handgriff befestigt wird. Im 
zusammengebauten Zustand ist die in der Kathetersonde vorge- 
sehene Faseroptik mit der im Handgriff vorgesehenen Okular- 
optik ausgerichtet. Hierzu wird ein an der Katheteranordnung 
vorgesehener Optikausgang mit dem Handgriff losbar verbun- 
den. Die Kathetersonde besitzt weitere Lumen, deren Ausgange 
30 am proximalen Ende aufierhalb des Handgriff s liegen. Ein 

Steuerelement zur FOhrung der Sonde zum Zielort ist bei die- 
sem Endoskop nicht vorgesehen. 
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Bei Endoskopen mit mehrlumigen Sonden gestaltet sich die 
Wartung, insbesondere die Dekontamination auJierst schwierig 
Hieraus resultieren hohe Servicekosten und zwischen den je- 
weiligen Einsatzen entstehen hohe Ausf allzeiten, urn eine si- 
5 chere Dekontamination zu erreichen. 

Aufgabe der Erfindung ist es daher, ein Endoskop mit steuer- 
barer und flexibler mehrlumiger Sonde zu schaffen, bei dem 
exne einfache Wartung erreicht und insbesondere bei der De- 
kontamination auftretende Schwierigkeiten beseitigt werden 
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Diese Aufgabe wird erf indungsgemaA durch die kennzeichnenden 
Merkmale des Patentanspruches 1 geldst. 

15 In den Unteranspruchen sind vorteilhafte Weiterbildungen der 
Erfindung angegeben. 

Bei der Erfindung wird eine starr oder drehsteif ausgebilde- 
te Fuhrungseinrichtung far das Steuerelement am proximalen 
20 Ende der Sonde mittels eines iSsbaren Verschlusses, bei- 
spielsweise Luer-Locks, drehfest mit dem Handgriff, insbe- 
sondere dem Gehause des Handgriffs verbunden. Die Fuhrungs- 
^ emrichtung besitzt vorzugsweise R6hrchenform, wobei das 
B Steuerelement durch den Rohrchenhohlraum gefuhrt ist. Ferner 
^25 wird das Steuerelement mittels eines lesbaren 

Befestigungsmittels, beispielsweise einer Klemmschraube, mit 
exnem im Handgriff gefuhrten Schieber ebenfalls iSsbar 
verbunden. Am distalen Ende des Optiklumens in der Sonde 
befindet sich eine lichtdurchlassige Abdichtung bzw. 
30 Abdeckung, beispielsweise in Form einer Glas- oder • 
Kunststoffscheibe, welche dicht in das Lumenmaterial 
exngesetzt ist und das Optiklumen am distalen Ende gegenuber 
dem Zielort hermetisch abschlieAt. Die lichtdurchlassige 
Abdeckung kann auch optische Eigenschaf ten, insbesondere 
35 Ausbxldungseigenschaften aufweisen und beispielsweise als 
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sen und beispielsweise als Linse ausgebildet sein. Die 
lichtdurchlassige Abdeckung in Form einer Scheibe oder Linse 
kann beispielsweise durch Kleben, EinschweiAen in das insbe- 
sondere aus Kunststoff bestehende Sondenmaterial oder bei 
der Formgebung der Sonde durch Extrudieren, SpritzgieBen o- 
der dergleichen hermetisch dicht in die distale Offnung des 
Optiklumens eingesetzt werden. 

Die Optik, insbesondere Beleuchtungs- und Beobachtungsoptik, 
ist im Optiklumen verschiebbar und aus dem Optikluxnen ent- 
fernbar angeordnet. Zum Verschieben der Optik kann am proxi- 
malen Sondenende, insbesondere am Optikausgang, durch wel- 
chen die Lichtleiter-/Faseroptik aus dem Optiklumen gefiihrt 
ist, eine Schiebervorrichtung vorgesehen sein, wie sie bei- 
spielsweise aus DE 199 56 516 Al bekannt ist. Zum Entfernen 
der Optik aus dem Optiklumen kann die Schiebervorrichtung 
losbar am Optikausgang, beispielsweise mittels Bajonettver- 
schluss oder Luer-Lock befestigt sein. 

Anstelle eines Schiebers kann auch eine andere Einrichtung 
zum Langenausgleich des Optiklumens beim Verbiegen des 
distalen Sondenendes verwendet werden. Diese Langenaus- 
gleichseinrichtung wirkt beispielsweise mit einer bestimmten 
Vorspannkraft vorzugsweise einer Feder auf das Lichtleiter- 
/Faserbundel der Optik und driickt dieses gegen die licht- 
durchlassige Abdeckung am distalen Ende des Optiklumens 
Beim Abbiegen des distalen Sondenendes wird durch die fe- 
dernden Vorspannkraft die Langenanderung ausgeglichen, so 
dass die Optik an der Abdeckung mit einer bestimmten An- 
druckkraft in Anlage verbleibt . Bei der ZurUckbewegung. des 
dxstalen Endes in die mit dem tibrigen Sondenteil ausgerich- 
tete Ausgangsposition wird der Optikstrang durch Verschieben 
xm Optiklumen gegen die federnden Vorspannkraft in die Aus- 
gangsposition wieder zuriickgebracht . 
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Bei der Erfindung ist nur die Fiihrungseinrichtung far das 
Steuerelement drehfest mit dem Handgriff oder dem Handgriff- 
gehause verbunden. Die proximalen Ausgange far die anderen 
5 Sondenlumen werden nicht mit dem Handgriff verbunden. Diese 
Sondenlumen-Ausgange sind unabhangig vom Handgriff und au- 
fierhalb des Handgriffs an zugeordnete Endgerate anschlieJi- 
bar. Beispielsweise kann die durch den Optikausgang gefuhrte 
Beleuchtungsoptik, welche gegebenenfalls ferner durch die 
10 Schieber- oder Langenausgleichsvorrichtung gefuhrt ist, an 
ein Beleuchtungssystem angeschlossen sein. Die Beobachtungs- 
optik kann an ein Okkular, welches vorzugsweise am Handgriff 
befestigt werden kann, angeschlossen sein. Die Beobachtungs- 
optik kann jedoch auch an ein Kamera-/Monitorsystem oder ei- 
15 ne geeignete Beobachtungsseinrichtung in bekannter Weise an- 
geschlossen sein. 

Ferner kann ein Spaiausgang am proximalen Ende eines Spailu- 
mens der Sonde an ein Spul-/Absaugsystem angeschlossen sein. 
20 AuBerdem kann ein Arbeitslumen oder konnen mehrere Arbeits- 
lumen far ein chirurgisches Werkzeug oder far mehrere chi- 
rurgische Werkzeuge an Betatigungselemente, mit denen das 
jeweilige chirurgische Element betatigt wird, angeschlossen 
sein. Das jeweilige chirurgische Element ist hierzu entfern- 
bar im zugeordneten Arbeitslumen gefahrt. 



30 



Die mehrlumige Sonde ist vorzugsweise als Einmalteil ausge- 
bildet. Hierzu kann die Sonde durch Sprit zguss- oder Extru- 
dertechnik oder durch eine andere geeignete Formgebungstech- 
ni.k hergestellt sein und aus Kunststoff bestehen. Ferner 
kann am proximalen Ende der Sonde ein Ansatzstack aus einem 
festen Material, beispielsweise Kunststoff vorgesehen sein, 
an welchem die Lumenausgange far die mehreren Sondenlumen 
und der Fahrungsausgang far das Steuerelement vorgesehen 
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sind. Die Lumenausgange und der Ftihrungsausgang konnen vor- 
zugsweise Anschlusselemente fur Luer-Locks, Bajonettver- 
schliisse oder dergleichen aufweisen oder als Kupplungsteile 
derartiger Verschliisse ausgebildet sein und ebenfalls aus 
5 dem festen Material des proximalen Ansatzstiickes bestehen. 
Vorzugsweise kann auch das proximale Ansatzstiick als Spritz- 
guss- oder Extruderteil ausgebildet sein, welches zusairanen 
mit der flexiblen Sonde ein Einmalteil bildet. 

10 Die Dekontamination des aus dem Arbeitslumen entfernbaren 
_ chirurgischen Werkzeugs kann in einfacher Weise durchgefuhrt 
M m werden. Die aus dem Optiklumen entfernte Optik ist wahrend 
des chirurgischen Eingriffs nicht kontaminiert worden, da 
das distale Endes des Optikvolumens durch die lichtdurchlas- 

15 sige Abdichtung am distalen Ende gegenuber dem Zielort ge- 
schutzt ist und das umgebende Sondenmaterial die Optik in 
ihrer Langsausdehnung schtitzt. Da die Sonde vorzugsweise als 
Einmalteil ausgebildet ist, wird fur einen erneuten Einsatz 
eine neue, noch nicht gebrauchte Sonde mit dem Handgriff , . 

20 wie oben beschrieben, verbunden. 

Der Schieber/ mit welchem das Steuerelement im Handgriff 
losbar verbunden ist, kann vorzugsweise mittels eines Kur- 
■ M beltriebs verschoben werden. Der Kurbeltrieb kann hierzu mit 
^5 Hilfe eines am Handgriff vorgesehenen Betatigungselementes, 
beispielsweise in Form eines verschwenkbaren Hebels oder Bti- 
gels, der mit dem Kurbeltrieb fest verbunden ist, am Hand- 
griff aufteren betatigt werden. Ferner kann eine ebenfalls am 
HandgriffauJieren zu betatigende Arretiereinrichtung vorgese- 
30 hen sein, mit welcher der Schieber und insbesondere der Kur- 
beltrieb vorzugsweise stufenlos in gewiinschten Positionen am 
Handgriff arret iert werden konnen. 



-6- 



Die Betatigungselemente fur den Schieber bzw. den Kurbel- 
trieb und die Arretiervorrichtung sind vorzugsweise bezug- 
lich einer durch den Handgriff verlaufenden Mittelebene sym- 
metrisch ausgebildet. Auch das Handgriff gehause ist beztig- 
5 lich dieser Mittelebene symmetrisch ausgebildet. Hierdurch 
ist gewahrleistet, dass sowohl fur Linkshander als auch far 
Rechtshander der Handgriff die gleiche Gestaltung aufweist. 
Ferner kann am Handgriff noch ein Halter fur ein Okkular, 
welches mit der Beobachtungsoptik verbunden ist, vorgesehen 
10 sein. Dieser Halter kann durch eine Schwenklagerung, bei- 
spielsweise mit einem Kugelgelenk in jeweils gewunschte Po- 
sitionen gebracht werden. 

Anhand der Figuren wird an einem Ausfiihrungsbeispiel die Er- 
15 findung noch naher erlautert. 

Es zeigt 
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Fig. 1 ein Ausfuhrungsbeispiel fiir einen Handgriff in 

perspektivischer Darstellung von schrag oben her- 
gesehen; 

Fig. 2 eine Draufsicht auf den in Fig. 1 dargestellten 
Handgriff von oben; 

Fig. 3 eine Ansicht des in den Fig. 1 und 2 dargestellten 
Handgriffs von unten; 

Fig. 4 eine teilweise schnittbildliche Darstellung des 
Handgriffs der Fig. 1 bis 3 mit 16sbar daran be- 
festigter Kathetersonde; und 

Fig. 5 aufeinanderfolgende Schritte bei der mechanischen 
Lithotripsie mit Hilfe eines Ausf uhrungsbeispiels . 



Das in den Figuren dargestellte Ausfiihrungsbeispiel eines 
Endoskops besitzt einen Handgriff 3 und eine daran ldsbar • ztr - 
befestigende Kathetersonde l.Die Sonde 1 ist als mehrlumige 
Sonde ausgebildet und kann beispielsweise ein Arbeitslumen 
Oder mehrere Arbeitslumen 7 fur chirurgische Werkzeuge und 
wenigstens ein Optiklumen 4 fur eine Optik 6 aufweisen. Fer- 
ner kann ein Spullumen 27 zum Spulen des Zielortes und zum 
Absaugen von Partikeln aus dem Zielort in der Sonde 1 vorge- 
sehen sein. Fur die aus Beleuchtungsoptik 22 und Beobach- 
tungsoptik 23 bestehende Optik 6 konnen auch getrennte Op- 
tiklumina vorgesehen sein. Desgleichen konnen zum Spulen und 
Absaugen separate Lumina in der Sonde 1 vorgesehen sein. 
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Ferner beinhaltet die Kathetersonde 1 ein Steuerelement 13, 
beispielsweise in Form eines Zugseiles oder Zugdrahtes. Das 
langliche Steuerelement ist, wie beispielsweise aus DE 100 
45 036 CI bekannt ist, mit dem distalen Sondenende fest ver- 
bunden oder in der NShe davon befestigt und erstreckt sich 
in axialer Richtung entlang der Sonde und ist an dieser be- 
weglich gefuhrt. Durch das Steuerelement kann das distale 
Endstuck der Kathetersonde 1 gebogen werden. Das mittels ei- 
nes Steuerelementes verbiegbare distale Sondenende kann auch 
in der Weise ausgebildet sein, wie es aus DE 201 18 886 U 
Oder aus DE 199 28 272 Al bekannt ist. 



Die Kathetersonde 1 besteht aus einem biegbaren Material, 
insbesondere biokompatiblen Kunststoff . Vorzugsweise ist sie 
als Einmalteil ausgebildet, welches nach einem chirurgischen 
30 Einsatz vom Handgriff gelast und entsorgt wird. Bei einem 
erneuten chirurgischen Eingriff wird am Handgriff 3 eine 
neue Kathetersonde befestigt, welche als Einmalteil steril 
in Bereitschaft gehalten wird. 



Am proximalen Ende besitzt die Kathetersonde 1 ein Sondenan- 
satzstuck 8 aus einem starren, festen Material. Dieses Mate- 
rial kann ebenfalls ein Kunststof fmaterial sein. Am Sonden- 
ansatzstiick 8 befinden sich proximale Lumenausgange 9, 10 
und 11 sowie eine rohrchenf ormige Ftihrungseinrichtung 12 fur 
das Steuerelement 13. Das Steuerelement 13 wird durch den 
Rohrchenhohlraum gef uhrt . Der Lumenausgang 9 ist beispiels- 
weise dem Spvillumen 27, der Lumenausgang 10 ist beispiels- 
weise dem Arbeitslumen 7 und der Lumenausgang 11 ist bei- 
spielsweise dem Optiklumen 4 zugeordnet. In bekannter Weise 
sind die Ausgange mit Kupplungselementen ausgestattet, bei- 
spielsweise fur einen Ba jonettverschluss, Luer-Lock oder mit 
ahnlichen Kupplungs- und Anschlussstiicken. 

Die Kathetersonde 1 wird uber die starre, rohrchenf ormige 
Fuhrungseinrichtung 12 fur das Steuerelement 13 drehfest mit 
dem Handgriff 3, insbesondere dem Handgrif fgehause verbun- 
den. Hierzu besitzt der Handgriff an seinem vorderen Ende 
ein Verschlussstuck, welches mit einem an der Ftihrungsein- 
richtung 12 vorgesehenen Verschlussstuck einen losbaren Ver- 
schluss 2 beim Zusammenbau bildet. Der losbare Verschluss 2 
kann als Ba jonettverschluss oder Luer-Lock ausgebildet sein. 
Durch den ldsbaren Verschluss 2 wird eine drehfeste Verbin- 
dung zwischen dem Handgriff 3 und der Kathetersonde 1 gebil- 
det. Auf diese Weise werden Drehbewegungen des Handgrif fes 3 
auf die Kathetersonde 1 und insbesondere auf den distalen 
Sondenbereich 28 mit gegebenenf alls abgebogenem distalen 
Sondenende ubertragen. Vorzugsweise kann hierzu, wie aus DE 
100 45 036 CI bekannt, das Steuerelement 13 in seiner Langs- 
achse drehsteif ausgebildet sein, so dass Drehungen des 
Handgriffes 3 drehwinkelgerecht bis zum distalen Ende der 
Kathetersonde 1 ubertragen werden. Geeignete steuerbare 
distale Sondenenden sind ferner in DE 201 18 886 oder DE 199 
28 272 Al beschrieben. 



Wie insbesondere aus Fig. 4 zu ersehen ist, wird das proxi- 
male Ende des durch die rohrchenf ormige Fuhrungseinrichtung 
12 gefuhrten Steuerelementes 13 mittels eines lQsbaren Be- 
festigungsmittels 21, beispielsweise in Form einer Klemm- 
schraube, fest mit einera in axialer Richtung verschiebbar 
gelagerten Schieber 14 verbunden. Der Schieber 14 ist dreh- 
fest urn die Gehauseachse des Handgriffes 3 im Handgriffge- 
hause gelagert. Auf diese Weise erreicht man eine drehfeste 
Verbindung zwischen dem Handgriff 3 bzw. dem Gehause des 
Handgriffes 3 und dem Steuerelement 13. Aufgrund der Formge- 
bung, beispielsweise des Sondenansatzstuckes 8 oder aufgrund 
einer Markierung an der Kathetersonde, beispielsweise am 
Sondenansatzstuck 8 kann die Winkelposition der Katheterson- 
de, insbesondere die Position des distalen Sondenendes 28 
und die Drehwinkelposition der Optik 6 urn die Sondenachse 
erkannt werden. 

Der Schieber 14 wird im Gehause des Handgriff s 3 axial be- 
weglich gegen die Vorspannkraf t, beispielsweise einer Vor- 
spannfeder 29 in axialer Richtung beweglich gefiihrt. Die 
Vorspannkraft wirkt dabei in Richtung zum vorderen (dista- 
len) Ende des Handgriff s 3 hin. In der vordersten Position 
des Schiebers wird das distale Sondenende 28 gegenuber dem 
ubrigen Sondenbereich nicht abgebogen. Beim Verschieben des 
Schiebers 14 gegen die Vorspannkraft der Feder 29 in Rich- 
tung zum rtickwartigen (proximalen) Ende des Handgriff s 3 
hin, wird diese Bewegung uber das Steuerelement 13 auf das 
distale Sondenende 28 iibertragen und das distale Sondenende 
in Abhangigkeit von der Strecke der Verschiebebewegung abge- 
bogen. Die Betatigung des Schiebers kann beispielsweise mit- 
tels eines mit dem Bef estigungsmittel, beispielsweise der 
Klemmschraube 21 verbundenen Betatigungselements erfolgen. 
Beispielsweise kann der Kopf der Klemmschraube so bemessen 
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sein, dass er. als Betatigungselement wirkt. Es kann jedoch 
auch ein zusatzliches Betatigungselement vorgesehen sein. 
Das Betatigungselement kann hierzu durch einen in axialer 
Richtung des Handgriffs 3 verlaufenden Langsschlitz 30 im 
Handgrif fgehause ragen, wie das far die als losbares Befes- 
tigungsmittel wirkende Klemmschraube 21 in den Fig. 1 und 2 
dargestellt ist. Der Langsschlitz. 30 kann an seinen beiden 
Enden Anschlage zur Begrenzung der Bewegung des Schiebers 14 
und der axialen Steuerbewegung des Steuerelementes 13 bil- 
den. Bei dem dargestellten losbaren Bef estigungsmittel 21 in 
Form der Klemmschraube, welche durch den Langsschlitz 30 des 
Handgriffgehauses ragt, wird eine erleichterte Befestigung 
des proximalen Endes des Steuerelementes 13 am Schieber 14 
erreicht . 

Beim dargestellten Ausf iihrungsbeispiel ist zur Erzeugung der 
axialen Schieberbewegung ein Kurbeltrieb 31 vorgesehen, mit 
welchem eine am Handgrif faufieren erzeugte Schwenkbewegung 
bzw. Drehbewegung in die axiale, linear verlaufende Schie- 
berbewegung umgesetzt wird. Der beim Ausf iihrungsbeispiel zum 
Einsatz kommende Kurbeltrieb 31 besitzt einen Wickelkorper 
32, auf welchen ein Zugmittel 33 in Form eines Seiles, eines 
Drahtes oder eines Bandes aufwickelbar ist. Das eine Ende 
des Zugmittels 33 ist mit dem Wickelkorper 32 und das andere 
Ende des Zugmittels 32 ist mit dem Schieber 14 fest verbun- 
den. Mit dem Wickelkorper 32 ist ein Betatigungselement 17, 
welches auften am Handgriff 3 schwenkbar gelagert ist, fest 
verbunden. Das Betatigungselement 17 besitzt beim darge- 
stellten Ausfiihrungsbeispiel einen parallel zur Achse 32 des 
Wickelkorpers sich erstreckenden Betatigungsbiigel . Die Achse 
34 und das Betatigungselement 17 liegeri dabei quer (senk- 
recht) zur Langsausdehnung des langlich, insbesondere rohr- 
formig ausgebildeten Handgriffgehauses. Das Betatigungsele- 
ment 17 ist mit beiden Enden des rollenf ormigen WickelkSr- 



pers 32 fest verbunden. Hierzu kann der WickelkSrper 32 an 
seinen beiden Enden tiber seine hohlzylindrische Lagerung 35 
am Gehause hinausragen. Es ist jedoch auch moglich, iiber 
fest mit den beiden Enden des WickelkSrpers 32 verbundene 
Endscheiben 36 das bUgelf Srmige Betatigungselement 17 mit 
dem Wickelkorper 32 zu verbinden. In Abhangigkeit vom 
Schwenkwinkelbereich des Betatigungselementes 17 und damit 
des Wickelkorpers 32 urn seine Ach.se 34 wird der Schieber 14 
im Gehause axial verschoben. Wie schon erlautert, wird diese 
Schieberbewegung auf das distale Sondenende 28 zum Abbiegen 
des Sondenendes 28 gegenuber dem ubrigen Sondenteil ubertra- 
gen. 



Die Schieberbewegung und damit das Abbiegen des distalen 
Sondenendes 28 kann in verschiedenen Positionen mit Hilfe 
einer Arretiereinrichtung 16 arretiert werden. Beim darge- 
stellten Ausf uhrungsbeispiel wirkt- die Arretiereinrichtung 
16 auf den Kurbeltrieb 31, insbesondere die Stellung des Wi- 
ckelkdrpers 32. Es ist jedoch auch moglich, eine Arretier- 
einrichtung vorzusehen, welche unmittelbar auf den Schieber 
14, beispielsweise in Form einer Klemmschraube, Klemmhebels 
oder dergleichen wirkt. 

Die im Ausf uhrungsbeispiel in Fig. 4 dargestellte Arretier- 
einrichtung 16 beinhaltet ein Reibband 39, welches teilwei- 
se, beispielsweise mit einem Umschlingungswinkel von ca. 
180° um den Wickelkorper 32 geschlungen ist. Das eine Ban- 
dende 40 ist am Handgriff gehause fixiert und das andere Ban- 
dende 41 ist mit einem als zweiarmiger Hebel, beispielsweise 
Winkelhebel ausgebildeten Betatigungselement 18 verbunden. 
Das Betatigungselement 18 ist schwenkbar am Handgriff gehause 
in einer Hebelachse 38 gelagert. Auf den einen Hebelarm des 
Betatigungselementes 18 wirkt eine Feder 37 im dem Sinne, 
dass das Reibband 39, welches mit dem anderen Hebelarm ver- 



bunden ist, gespannt und damit im Anlagebereich fest auf den 
Wickelkorper 32 gedruckt wird. Aufgrund der zwischen dem Wi- 
ckelkSrper 32 und dem Reibband 39 wirkenden Haftreibung wird 
der Wickelkorper 32 und damit der Schieber 14 gegen die 
Kraft der Vorspannf eder 39 in der gewtinschten Position arre- 
tiert. Die Feder 37, welche zwischen dem Handgrif fgehause 
und dem einen Hebelarm des Betatigungselementes 18 wirkt, 
vermittelt dabei die erf orderliche Bremskraft bzw. Halte- 
kraft. 



Beim Betatigen des Betatigungselementes 18 gegen die Kraft 
der Feder 37 wird der Reibschluss zwischen dem Reibband 39 
und dem rollenfdrmigen Wickelkdrper 32 verringert oder ge- 
lost, so dass der Schieber 14 aufgrund der Vorspannkraf t der 
Feder 29 in Richtung zur vorderen Endstellung bewegt oder in 
seine vordere Endstellung zuruckgebracht werden kann. Dabei 
wird das distale Sondenende 28 mit- dem iibrigen Sondenteil in 
axialer Richtung ausgerichtet . Ferner ist es moglich, entge- 
gen. der Kraft der Vorspannf eder 29 das Zugelement 33 urn ei- 
nen weiteren Schwenkwinkelbereich auf den WickelkQrper 32 
aufzuwickeln, wobei der Schieber 14 zum ruckwartigen (proxi- 
malen) Ende des Handgrif fs 3 zu bewegt wird. Das distale 
Sondenende 28 wird dann urn einen entsprechenden Betrag wei- 
ter verbogen. Durch Loslassen des Betatigungselementes 18 
wird aufgrund der von der Feder 37 uber das Bremsband 39 
vermittelten Haltekraft der Schieber 14 in der neuen ge- 
wtinschten Position arretiert. Es ist natilrlich auch mdglich, 
auf das Betatigungselement 17 eine Betatigungskraf t auszu- 
tiben, welche die Haftreibung zwischen dem Bremsband 39 und 
dem Wickelkorper 32 iiberwindet und in der gewtinschten -.Posi- 
tion die Verstellung des Betatigungselementes 17 zu beenden. 

Wie insbesondere aus den Fig. 1 bis 3 zu ersehen ist, sind 
das Gehause des Handgriffs 3, die hohlzylindrische Lagerung 



35 des Wickelkorpers 32 am Handgrif f gehause, die beiden Be- 
tatigungselemente 17 und 18 derart ausgebildet, dass sie be- 
zuglich einer Mittelebene 42, welche durch das Gehause des 
Handgriffs 3 gelegt wird, symmetrisch ausgebildet sind. Der 
Handgriff ist daher sowohl fur Linkshander als auch* fur 
Rechtshander geeignet. 

Ferner kann am Handgriff 3, insbesondere am hinteren (proxi- 
malen) Ende ein Okularhalter 19 schwenkbar angeordnet sein. 
Zur schwenkbaren Lagerung ist vorzugsweise ein Gelenk 20 f 
welches insbesondere als Kugelgelenk ausgebildet ist, vorge- 
sehen. Ein Mittelpunkt 43 des Kugelgelenkes liegt vorzugs- 
weise in der Mittelebene 42, so dass sowohl fur Rechts- als 
auch fur Linkshander gleiche Schwenkbedingungen zum Ver- 
schenken des Okularhalters 19 in eine geeignete Position 
vorhanden sind. 

Wie die Fig. 4 zeigt, wird die Kathetersonde 1 mittels des 
losbaren Verschlusses 2 nur Qber die Fuhrungseinrichtung 12 
fur das Steuerelement 13 mit dem Handgriff 3 drehfest ver- 
bunden. Die ubrigen Ausgange 9, 10 und 11 sind unabhangig 
vom Handgriff 3 und konnen unmittelbar iiber geeignete Ver- 
bindungsmittel mit zugeordneten Endgeraten verbunden werden. 
Beispielsweise kann der proximale Lumenausgang 9 fur den 
Sptil-/Saugkanal mittels eines entsprechenden Anschlussstii- 
ckes 44 an eine nicht naher dargestellte Spul- 
/Saugeinrichtung angeschlossen werden. Ferner kann durch den 
proximalen Lumenausgang 10 in das Arbeitslumen 7 ein chirur- 
gisches Werkzeug, beispielsweise ein Bohrer mit flexibler 
Welle, wie beispielsweise aus DE -101 078 156 Al bekannt, o- 
der ein Werkzeug zur Fremdkorperentf ernung und Fremdkorper- - 
zerkleinerung, insbesondere fur den Einsatz bei der mechani- 
schen Lithotripsie entfernbar eingesetzt werden. 
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Ferner kann uber den Lumenausgang 10 in das Arbeitslumen 7 
ein Lichtleiterstrang fur Laserstrahlung zur Laserstrahlbe- 
handlung am Zielort eingefuhrt werden. Nach der Behandlung 
konnen die jeweiligen chirurgischen Werkzeuge aus dem Ar- 
5 beitslumen 7 zur Wartung, beispielsweise zur Dekontaminati- 
onsbehandlung entfernt werden. 




Durch den Lumenausgang 11 kann die Optik 6, welche eine Be- 
leuchtungs- und eine Beobachtungsoptik beinhaltet, in das 
10 Optiklumen 4 der Sonde 1 eingesetzt werden. Fur die beiden 
Strange der Beleuchtungsoptik 22 und der Beobachtungsoptik 
23 konnen auch separate Optiklumina 4 vorgesehen sein. Das 
jeweilige distale Ende des Optiklumens 4 ist mit einer 
lichtdurchlassigen Abdeckung 5 hermetisch abgeschlossen. Auf 
15 diese Weise wird eine Kontamination der Optik 6 am Zielort 
verhindert. Der iibrige Teil der Optik 6 ist durch die von 
der Kathetersonde 1 gebildeten Ummantelung gegen Kontamina- 
tion geschutzt. Die Optik 6 kann beispielsweise mit Hilfe 
eines auf den Optikausgang 11 aufgesetzten Optikschiebers 26 
20 bis zur lichtdurchlassigen Abdeckung 5, welche als Glas- 
scheibe ausgebildet sein kann, im Optikkanal 4 nach vorne 
verschoben werden. Beim Verbiegen des distalen Sondenendes 
28 kann mit Hilfe des Optikschiebers 26 die Optik 6 entspre- 
chend nachgestellt werden und beim Zuriickbiegen in die aus- 
gerichtete Position wieder zuruckgezogen werden. Der Optik- 
schieber 26 kann beispielsweise wie in DE 199 56 516 Al be- 
schrieben ausgebildet sein. Im Optikschieber 2 6 kann auch 
eine federnde Vorspannkraf t wirken, welche ein selbsttatiges 
Vorschieben der Optik 6 beim Verbiegen des distalen Sonde- 
30 nendes 28 gewahrleistet . Beim Zuruckbringen des Sondenendes 
in seine gerade Position wird die Optik 6 gegen die Vor- 
spannkraf t zurackgeschoben. Hierdurch ist gewahrleistet, 
dass die Optik 6 mit ihrem distalen Ende immer an der Abde- 
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ckung bzw. Abdichtung 5 gegebenenf alls mit einer bestimmten 
Andruckkraft anliegt. 

Das proximale Ende des Stranges der Beleuchtungsoptik 22 
kann mit einer Beleuchtungseinrichtung 24 verbunderi sein. 
Das proximale Ende des Stranges der Beobachtungsoptik 23 
kann mit einer Beobachtungseinrichtung 25 verbunden sein. 
Die Beobachtungseinrichtung 25 kann beispielsweise ein am 
Okularhalter 19 bef estigbares Okular sein. Ferner kann die 
Beobachtungseinrichtung 25 als Kamera-/Monitorsystem ausge- 
bildet sein. Wie die Fig. 4 zeigt, sind die Ausgange 9, 10 
und 11 nicht mit dem Handgriff 3 verbunden. 

Da die Kathetersonde 1 und das proximale Sqndenansatzstuck 8 
mit den zugehSrigen Lumenausgangen 9, 10 und 11 sowie die 
Fiihrungseinrichtung 12 als Einmalteil, beispielsweise in 
Spritzgrufitechnik hergestellt werden kSnnen, verbleibt fur 
die Dekontaminationsbehandlung nur noch das jeweils zum Ein- 
satz gebrachte chirurgische Werkzeug. Der Handgriff 3 ist so 
ausgebildet, dass er mit verschiedenen Kathetersonden, die 
ein Steuerelement nach Art des Steuerelementes 13 aufweisen, 
verwendet werden. 



Beispielsweise kann das beschriebene Endoskop zur Herzkranz- 
gefaJiendoskopie verwendet werden, wobei wie beispielsweise 
aus US-A-4,762,120 bekannt, die Kathetersonde in ihrem 
distalen Sondenbereich mit einem Ballon ausgestattet sein 
kann. 



Ferner kann der Handgriff mit Kathetersonden fur den Einsatz 
bei der Cholangioskopie und mechanischen Lithotripsie, ins- 
besondere der perkutanen mechanischen Lithotripsie zum Ein- 
satz gebracht werden. 



Zur Durchfuhrung mechanischer Lithotripsie wird, wie anhand 
der Figur 5 erlautert wird, die Kathetersonde 1 mit Beobach- 
tung iiber die Optik 6 und die Beobachtungseinrichtung 23 bis 
zum Ort des zu entfernenden Frenidkorpers 45, insbesondere 
Steins, gefiihrt. Ober den nicht in den Patientenkorper ein- 
gefuhrten Sondenteil in der Nahe des proximalen Endes ist 
ein Oberrohr 4 6 geschoben. Dieses Oberrohr 4 6 hat eine Lan- 
ge, welche zumindest der in den Korper eingeschobenen Son- 
denlangen entspricht. Mit Hilfe eines Greif werkzeugs 47, 
beispielsweise Korbchens, welches durch das Arbeit s lumen 7 
geschoben ist und iiber das distale Ende des Arbeitslumens 
ragt, wird der Fremdkorper bzw. Stein erfasst Schritt (A) . 
AnschlieJiend wird das Oberrohr 4 6, welches vorzugsweise 
ebenfalls flexibel und biegbar ausgebildet ist, bis zum An- 
schlag an den erfassten Stein 4 5 geschoben, wobei ein proxi- 
males Endstiick des Oberrohres 4 6 iiber die Korperof f nung, 
durch welche die Kathetersonde 1 eingefuhrt wurde, ubersteht 
Schritt (B) . AnschlieJiend wird die Kathetersonde 1 aus dem 
Korper des Patienten entfernt, wobei das Oberrohr 45 in sei- 
ner am Korbchen 47 mit dem erfassten Stein 45 anschlagenden 
Stellung belassen wird Schritt (C) . Ein mit dem Korbchen 
verbundener Zugdraht 48 oder verbundenes Zugmittel ragt 
durch das Oberrohr 4 6 und ragt aus dem proximalen Ende des 
Oberrohres 46. Nach dem Entfernen der Kathetersonde 1 wird 
bis zum Anschlag an das Korbchen 47 durch den Hohlraum des 
Oberrohres 4 6 eine Spirale 4 9 oder gleichwirkendes hohles 
Abstiitzelement, welche bzw. welches in bekannter Weise bei 
der mechanischen Lithotripsie verwendet wird, Uber den Zug- 
draht 48, welcher mit dem Korbchen verbunden ist, bis zum 
Anschlag an das Korbchen geschoben Schritt (D) . Mit Hilfe 
einer bekannten Zugeinrichtung 50, welche am proximalen Ende 
des Zugdrahtes angreift und am proximalen Ende der Spirale 
abgesttttzt wird, wird auf das Korbchen 47 iiber den Zugdraht 
48 ein Zug ausgetibt, der zur ZertrOmmerung des erfassten 



Fremdkorpers 45, insbesondere Steins fuhrt Schritt (E) . Da- 
bei werden Spirale 49 und Zugdraht 48 relativ zueinander be- 
wegt, wobei der zu zerkleinernde Fremdkorper 45 gegen das 
distale Ende der Spirale 49 gedrtickt wird. Auf diese Weise 
lasst sich in vorteilhaf ter Weise eine perkutane mechanische 
Lithotripsie durchfiihren. Auch in Urethrorenoskopie und Cho- 
langioskopie kann die beschriebene mechanische Lithotripsie 
durchgefuhrt werden. Fur die Einrichtung zur Durchfuhrung 
der mechanischen Lithotripsie konnen bekanrite Einrichtungen, 
wie sie beispielsweise aus DE 102 41 946 Al oder DE 199 55 
614 CI bekannt sind, verwendet werden. 
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[Bezugszeichenliste] 



1 Kathetersoncie 

2 losbarer Verschluss 
5 3 Handgriff 

4 Optiklumen 

5 lichtdurchlassige Abdeckung (Abdichtung) 

6 Optik 

7 Arbeitslumen 

10 8 proximales Sondenansat zsttick 

9 proximaler Lumenausgang 

10 proximaler Lumenausgang 

11 proximaler Lumenausgang 

12 Fiihrungseinrichtung fur Steuerelement 
15 13 Steuerelement 

14 Schieber 

15 Kurbeltrieb 

16 Arretiereinrichtung 

1 7 Betatigungselement fur Schieberbewegung 

20 18 Betatigungselement fur Schieberarretierung 

19 Okularhalter 

20 Gelenk (Kugelgelenk) 

21 losbares Bef estigungsmittel (z.B. Klemm- 

schraube) 

25 22 Beleuchtungsoptik 

23 Beobachtungsoptik 

24 Beleuchtungseinrichtung 

25 Beobachtungseinrichtung 

26 Optikschieber 

30 27 Spullumen (Spulkanal) 

28 distales Sondenende 

29 Vorspannkraft (Feder) 

30 Langsschlitz 

31 . Kurbeltrieb 
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32 


Wickelkorper 


33 


Zugmittel 


34 


Achse 


35 


hohlzylindrisch.es Lager 


36 


Endscheiben 


37 


Feder 


38 


Hebelachse 


39 


Reibband 


40 


Bandende 


41 


Bandende 


42 


Mittelebene 


43 


Mittelpunkt des Kugelgelenks 


44 


Anschlusssttick 


45 


Fremdkorper (Stein) 


46 


Uberrohr 


47 


KOrbchen 


48 


Zugdraht 


49 


Spirale 


50 


Zugeinrichtung 
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[ Pa ten tan spriiche ] 




1. Endoskop mit einer flexiblen und mehrere Lumen aufwei- 
senden Katheter sonde , einem Handgriff, welcher am proxi- 

5 malen Sondenende vorgesehen ist, einer Optik, welche in 

wenigstens einem Optiklumen der Kathetersonde vorgesehen 
ist, wenigstens einem Arbeitslumen fur ein chirurgisches 
Werkzeug und einem Steuerelement, welches am distalen 
Sondenende oder in der Nahe davon zum Biegen des Son- 
10 denendes befestigt ist und in axialer Richtung an der 

Sonde beweglich gefiihrt ist, 

dadurch gekennzeichnet , dass eine drehsteife Fuhrungs- 
einrichtung (12), in welcher das Steuerelement (13) am 
proximalen Ende der Kathetersonde (1) gefiihrt ist, mit- 
15 tels eines losbaren Verschlusses (2) drehfest mit dem 

Handgriff (3) und das Steuerelement (13) mittels eines 
losbaren Bef estigungsmittels (.21) mit einem im Handgriff 
(1) gefuhrten Schieber (14) zu verbinden sind, dass das 
distale Ende des Optiklumens (4) eine lichtdurchlassige 
20 Abdichtung (5) aufweist, und dass die Optik (6) im Op- 

tiklumen (4) verschiebbar und aus dem Optiklumen (4) 
entfernbar angeordnet ist. 

2. Endoskop nach Anspruch 1, 

dadurch gekennzeichnet, dass das chirurgische Werkzeug 

25 aus dem wenigstens einen Arbeitslumen (7) entfernbar 

ist. 

3. Endoskop nach Anspruch 1 oder 2, 

dadurch gekennzeichnet, dass die Kathetersonde (1) als 
Einmalteil ausgebildet ist, 

30 4. Endoskop nach einem der Ansprtiche 1 bis 3, 

dadurch gekennzeichnet, dass die Kathetersonde (1) als 
Spritzgussteil oder Extruderteil ausgebildet ist. 
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Endoskop nach einem der Anspruche 1 bis 4, 
dadurch gekennzeichnet, dass am proximalen Ende der Ka- 
thetersonde (1) ein drehsteifes Sondenansatzstttck (8) 
vorgesehen ist, welches mehrere Lumenausgange (9, 10, 
11) fiir die Sondenlumen (4, 7 , 27) und die Fuhrungsein- 
richtung (12) fur das Steuerelement (13) aufweist. 

Endoskop nach einem der Anspruche 1 bis 5, 
dadurch gekennzeichnet, dass der Schieber (14) mittels 
eines am Handgrif f gehause gefuhrten Betatigungselementes 
gegen eine Vorspannkraf t (29) zu verschieben ist. 

Endoskop nach einem der Anspruche 1 bis 6, 
dadurch gekennzeichnet, dass der Schieber (14) mittels 
einer eine Drehbewegung in eine axiale Linearbewegung 
umsetzenden Einrichtung, insbesondere mittels eines Kur- 
beltriebs (15) verschiebbar am Handgrif f gehause gelagert 
ist . 

Endoskop nach einem der Ansprtiche 1 bis 7, 
dadurch gekennzeichnet, dass der Schieber (14) mittels 
einer Arretiereinrichtung (16) in verschiedenen Positio- 
nen am Handgrif f gehause arretierbar ist. 

. Endoskop nach einem der Anspruche 1 bis 8, 
dadurch gekennzeichnet, dass das Gehause des Handgriffs 
(3) und am Handgriff angeordnete Betatigungselemente 
(17, 18) zur Betatigung der Schieberbewegung und zur Ar- 
retierung der Schieberbewegung bezuglich einer durch den 
Handgriff (3) verlaufenden Mittelebene (42) symmetrisch 
ausgebildet sind. 

Endoskop nach einem der Anspruche 1 bis 9, 

dadurch gekennzeichnet, dass am proximalen Ende des 

Handgrif fgehauses ein Okularhalter (19) in einem Gelenk 
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(20), welches insbesondere als Kugelgelenk ausgebildet 
ist, angeordnet ist. 

11. Endoskop nach den Anspriichen 9 und 10, 

dadurch gekennzeichnet, dass der Mittelpunkt (43) des 
Kugelgelenks in der Mittelebene (42) liegt. 

12. Endoskop nach einem der Anspruche 1 bis 11, 

dadurch gekennzeichnet, dass die Drehachse (34) des Kur- 
beltriebs (15) senkrecht zur Mittelebene (42) verlauft. 

13. Endoskop nach einem der Anspriiche 1 bis 12, 

dadurch gekennzeichnet, dass der Kurbeltrieb (15) in ei- 
nem hohlzylindrischen Lager (35), welches Bestandteil 
des Handgriffgehauses ist, urn die Drehachse (24) drehbar 
gelagert ist. 

14. Endoskop nach einem der Anspruche 1 bis 13, 

dadurch gekennzeichnet, dass die Lumenausgange (9, 10, 
11) fur die mehreren Sondenlumen (4, 7, 27) unabhangig 
vom Handgriff (3) und aufterhalb des Handgriffs (3) an 
zugeordnete Endgerate anschlielibar sind. 

15. Endoskop nach einem der vorherigen Anspruche, welches 
mit einer Einrichtung zur mechanischen Lithotripsie und 
einem liber die Kathetersonde (1) schiebbaren Oberrohr 
(46) kombiniert ist. 

16. Endoskop nach Anspruch 15, bei dem das Oberrohr (46) 
langer ausgebildet ist als die in den Patientenkorper 
einzuschiebende Kathetersondenlange . 




[Zusaxnmenf assung] 



Ein Endoskop mit einer flexiblen, mehrlumlgen Kathetersonde 
1, einem Handgriff 3, welcher am proximalen Sondenende vor- 
gesehen ist, einem Steuerelement 13, welches am distalen 
Sondenende befestigt ist und in axialer Richtung an der Ka- 
thetersonde 1 beweglich geftihrt ist, wobei die Kathetersonde 
1 mittels eines losbaren Verschlusses 2 drehfest mit dem 
Handgriff 3 zu verbinden ist und das distale Ende des Op- 
tiklumens 4 eine lichtdurchlassige Abdichtung 5 aufweist, 
und die Optik 6 im Optiklumen 4 verschiebbar und aus dem Op- 
tiklumen 4 entfernbar angeordnet ist. 

(Fig. 4) 
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